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La presente invention concerne un dispositif antivibratoire. 

Plus particulierement, quoique non exclusivement, le 
5 dispositif selon Tinvention est destine a etre monte, dans son 
application preferentielle, a bord d'aeronefs, notamment dans la 
cabine d'un aeronef a voilure tournante comme Phelicoptere, mais 
il pourrait bien entendu etre utilise pour toute autre application des 
Tinstant ou I'on souhaite reduire, voire supprimer, des vibrations 
10 engendrees par un corps en mouvement. 

Le probleme du controle des vibrations dans une cabine 
d'helicoptere est decrit en detail dans le preambule du brevet FR-2 
770 825 (US-6067 853). En resume, les principales vibrations 
existantes sont dues a la rotation du rotor principal de sustentation 
15 et d'avance et a Tecoulement de la veine d'air le long du fuselage 
de rhelicoptere. 

Pour tenter d'absorber ces vibrations apparaissant dans la 
cabine, on a propose des dispositifs antivibratoires a resonateur 
qui agissent par resonance a une frequence predeterminee pour 
20 reduire les vibrations presentant cette frequence. Leur efficacite 
est malgre tout limitee puisqu'ils n'agissent que sur des vibrations 
ayant la frequence predeterminee et non sur les autres vibrations. 

De plus, ce type de dispositifs devient inefficace lorsque les 
vibrations a reduire changent de frequences. 

25 Le dispositif antivibratoire du type a resonateur commandable 

decrit dans ce brevet anterieur permet de traiter des vibrations a 
frequences variables. Pour cela, le resonateur est utilise comme 
actionneur dans un systeme a boucle fermee et les mesures 
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vibratoires issues de capteurs places sur I'helicoptere sont 
analysees par une unite de commande qui delivre le signal de 
commande pour chaque actionneur, de fagon a minimiser les 
niveaux vibratoires aux points de mesure. Bien que donnant des 
5 resultats interessants, ce dispositif antivibratoire presente un 
certain nombre d'inconvenients tels qu'une masse eievee (une 
dizaine de kilogrammes pour chaque resonateur), ce qui est 
toujours penalisant dans le domaine aeronautique, et une 
consommation d'energie importante pour traiter efficacement les 
10 niveaux vibratoires rencontres sur les helicopteres. 

Pour remedier a ces inconvenients, des dispositifs 
antivibratoires d'une autre conception ont ete developpes et font 
appel a 1'utilisation de balourd tournant pour creer un effort 
contrecarrant les vibrations a reduire. Les brevets americain US-5 
15 903 077 et europeen EP-O 337 040 enseignent de tels dispositifs. 

Le dispositif antivibratoire ou generateur de force vibratoire 
modulaire decrit dans ce brevet americain se compose de modules 
ou ensembles comportant chacun un moteur, entraTnant par 
engrenage une paire de rotors dentes cooperants a masses 

20 excentrees respectives, de sorte que le centre de gravite de 
chacun d'eux n'est pas situe sur son axe de rotation. Ainsi, la 
rotation de chaque rotor produit un balourd tournant et, comme ils 
sont disposes dans le meme plan, ils produisent des balourds 
identiques mais tournant en sens inverses, il en resulte un effort 

25 sinusoidal dans la direction perpendiculaire au plan contenant les 
axes de rotation des rotors, car les composantes des balourds 
dans ce plan sont opposees et de ce fait s'annulent. 

En general, le generateur comprend deux modules identiques 
associes pour obtenir un effort resultant reglable dont Tamplitude 
30 depend du dephasage entre les modules et dont la frequence est 
egale au regime de rotation des rotors. 
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Une unite de commande pilote et regule le dephasage entre 
les modules et le regime de rotation des rotors, de sorte que les 
vibrations de frequence quelconque peuvent etre reduites. 

Le dispositif antivibratoire decrit dans le brevet europeen ci- 
5 dessus mentionne comprend de fagon analogue deux ensembles 
identiques de deux rotors chacun, a masselottes excentrees 
respectives, les deux ensembles etant disposes symetriquement 
par rapport a un axe de symetrie et lesdits rotors a masselottes 
excentrees, a axes paralleles entre eux et orthogonaux a Taxe de 
10 symetrie, sont enframes en rotation par des moteurs respectifs qui 
sont asservis pour tourner a la meme Vitesse. Un tel dispositif peut 
ainsi s'adapter aux fluctuations en amplitude, en phase et en 
frequence des vibrations que Ton souhaite attenuer. 

Bien que ces dispositifs antivibratoires a balourd tournant 
15 apportent un progres notable dans le trailement des vibrations, Ms 
presentent neanmoins des inconvenients, en particulier : 

-une augmentation du niveau vibratoire (au lieu d'une 
diminution) en cas de panne. En effet, si pour une cause 
quelconque les moteurs des deux modules ne tournent plus a la 
meme Vitesse, Teffort vibratoire resultant n f est plus controle, ce 
qui entraine immediatement une forte degradation du confort, qui 
devient sensiblement plus mauvais qu'en Tabsence de traitement ; 

-une unite de controle assez complexe car elle doit assurer 
la synchronisation des modules pendant la phase de montee en 
regime du moteur, ce qui complique les algorithmes de controle et 
augmente d f autant le risque de panne, et ; 

-un cout relativement eleve en raison du nombre de 
composants "nobles" : plusieurs moteurs, jeux d'engrenages et 
unite de controle complexe puisqu'elle doit synchroniser les 
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vitesses des moteurs et asservir leur dephasage pour realiser un 
systeme actif. 

La presente invention a pour but de remedier a ces 
inconvenients. 

5 A cet effet, le dispositif antivibratoire du type comportant au 

moins deux ensembles de deux rotors identiques chacun, a 
masselottes excentrees respectives, lesdits ensembles etant 
disposes symetriquement par rapport a un axe de symetrie et les 
axes de rotation desdits rotors etant paralleles entre eux et 
10 orthogonaux audit axe de symetrie, un systeme d'entraTnement en 
rotation desdits rotors, est remarquable, selon I'invention : 

- en ce qu'il comprend un equipement mobile commandable 
portant ledit systeme d'entraTnement et pouvant coulisser le long 
dudit axe de symetrie pour entramer le dephasage des rotors a 

15 masselottes excentrees des ensembles ; et 

- en ce que ledit systeme d'entraTnement comporte un moteur 
unique pour la rotation desdits rotors, a axe agence 
perpendiculairement audit axe de symetrie, qui entraTne un lien 
sans fin passant autour desdits rotors, de sorte que les longueurs 

20 des brins du lien passant dans lesdits ensembles sont egales. 

Ainsi, grace a I'invention, un effort vibratoire stable 
d'amplitude et d'orientation determinees peut etre engendre par le 
dispositif en deplagant simplement le long de I'axe de symetrie 
I'equipement mobile portant le moteur unique et qui entraTne, via 
25 ledit lien, le dephasage progressif des rotors de chaque ensemble 
pour amener les masselottes excentrees jusqu'a la position 
souhaitee. En effet, quand le moteur unique tourne et que 
I'equipement mobile est fixe, les deux brins symetriques passant 
dans les ensembles ont des vitesses de deplacement identiques et 
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de meme module mais de sens differents puisque, par symetrie, 
I'un des brins traversant son ensemble s'eloigne du moteur unique, 
tandis que I'autre brin se rapproche de celui-ci. II en resulte que, 
quand I'equipement mobile auquel est lie ledit moteur unique se 
5 deplace a une Vitesse donnee, il impose son mouvement aux deux 
brins, et a la Vitesse de deplacement de I'un des brins s'ajoute la 
Vitesse de deplacement de I'equipement mobile, et, a la vitesse de 
deplacement de I'autre brin se retranche la vitesse dudit 
equipement. De la sorte, pendant le deplacement de I'equipement 
10 mobile, les deux rotors d'un meme ensemble sont animes d'une 
vitesse differente de celle des rotors de I'autre ensemble, ce qui 
entrame le dephasage progressif des masselottes excentrees. 

On peut done moduler aisement I'amplitude et la direction de 
I'effort vibratoire resultant a fournir en fonction des vibrations a 
15 reduire, en dephasant lesdites masselottes excentrees, alors que 
sa frequence est commandee par le regime de rotation du moteur 
unique. 

De plus, comme le moteur du systeme d'entramement est 
unique, les rotors ont tous le meme regime de rotation, impose par 

20 le moteur unique. L'effort vibratoire resultant est en consequence 
tres stable et parfaitement mattrise. En outre, en cas de rupture du 
lien sans fin ou d'une panne du moteur unique, les quatre rotors 
s'arretent simultanement, de sorte que le niveau vibratoire de la 
structure va alors remonter jusqu'a sa valeur initiale sans dispositif 

25 antivibratoire mais ne pourra la depasser, contrairement aux 
dispositifs anterieurs decrits prealablement. 

Par ailleurs, le dephasage final obtenu apres I'arret de 
I'equipement mobile depend de la duree de deplacement dudit 
equipement, e'est-a-dire de son deplacement effectif le long de 
30 I'axe de symetrie. Avantageusement, le dephasage q> entre les 
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rotors a masselottes excentrees symetriquement en vis-a-vis par 

rapport a I'axe de symetrie, est alors egal a la relation 2-, ou d 

/• 

correspond au deplacement lineaire dudit equipement mobile le 
long dudit axe de symetrie et r correspond au rayon d'enroulement 
5 identique du lien sans fin autour du centre desdits rotors. 

En particulier, la course du deplacement lineaire dudit 
equipement mobile est delimitee par deux positions extremes, une 
premiere position pour laquelle le dephasage entre les rotors a 
masselottes du premier ensemble et ceux du second ensemble est 
10 nul, et une seconde position pour laquelle le dephasage est egal a 
180°. 

L'effort vibratoire resultant peut ainsi varier d'une amplitude 
maximale, quand le dephasage entre les rotors a masselottes du 
premier ensemble et ceux du second ensemble est nul, a une 
15 amplitude nulle, quand le dephasage entre ceux-ci est de 180°, la 
frequence dudit effort vibratoire etant egale au regime de rotation 
commun cles rotors entraines par le moteur unique. 

Par ailleurs, le dispositif comporte de preference au moins un 
servomoteur pour asservir la position dudit equipement mobile, 
20 une pluralite de capteurs mesurant la position desdits rotors pour 
calculer le dephasage entre lesdits ensembles et une loi de 
regulation et d'asservissement de la rotation dudit moteur unique. 

Dans un mode prefere de realisation, ledit equipement 
commandable est un chariot coulissant selon ledit axe de symetrie 
25 et supportant ledit moteur unique. De plus, ledit lien sans fin est 
une courroie et s'enroule autour de poulies, montees coaxialement 
sur lesdits rotors et sur ledit moteur unique, contenues dans un 
meme plan. On remarque la simplicite de realisation du systeme 
d'entramement, sans asservissement, constitue d'un unique moteur 
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entralnant une courroie et des poulies, lui assurant ainsi une 
fiabilite elevee et une maintenance reduite. 

Pour eviter Tapparition de glissement entre le lien et les 
rotors, ladite courroie est crantee et coopere avec des dentures 
5 correspondantes menagees sur lesdites poulies. 

Par ailleurs, ledit equipement mobile commandable comporte 
egalement au moins un galet de mise sous tension dudit lien sans 
fin. 

Dans un mode prefere de realisation, les deux ensembles de 
10 deux rotors sont portes par un bati pouvant etre fixe a une 
structure vibrante, ledit equipement mobile commandable etant 
monte de fagon coulissante sur ledit bati selon I'axe de symetrie 
des deux ensembles. 

De plus, ledit dispositif anti-vibraioire comprend, pour chaque 
15 ensemble de rotors, un galet rotatif intermediaire cooperant avec 
ledit lien pour assurer TentraTnement contrarotatif des deux rotors, 
les deux galets rotatifs etant agences sur le bati et disposes 
respectivement de part et d'autre dudit axe de symetrie. 

Les figures du dessin annexe feront bien comprendre 
20 comment Tinvention peut etre realisee. Sur ces figures, des 
references identiques designent des elements semblables. 

La figure 1 represente, en perspective, un exemple de 
realisation du dispositif antivibratoire conforme a ('invention. 

Les figures 2 a 6 represented schematiquement differentes 
25 positions pouvant etre occupees par le dispositif antivibratoire par 
suite de Taction de Tequipement mobile et du systeme 
d'entraTnement, pour reduire les vibrations. 



Le dispositif antivibratoire 1 illustre sur la figure 1 comprend 
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deux ensembles ou modules identlques 2, 3 de deux rotors ou 
arbres rotatifs chacun, respectivement 4, 5 et 6, 7, auxquels sont 
associees des masselottes respectives 4A, 5A et 6A, 7A 
excentrees par rapport aux axes de rotation des rotors. Dans cet 
5 exemple de realisation, les deux ensembles 2, 3 sont disposes 
dans un plan commun vertical et sont separes I'un de I'autre par 
rapport a un axe de symetrie A, alors horizontal. Les axes des 
rotors 4, 5, 6 et 7 sont paralleles entre eux (horizontaux dans ledit 
exemple) et orthogonaux a I'axe de symetrie A des ensembles 
10 identiques 2, 3 de sorte que les rotors sont opposes deux a deux, 
les rotors 4, 5 et 6, 7 etant equidistants d'un axe de symetrie B 
(vertical sur les figures 2 a 8) orthogonal a I'axe de symetrie A. 

Un systeme d'entramement 8 assure par ailleurs 
I'entraTnement des rotors 4 a 7. 

15 En outre, les rotors desdits ensembles sont portes, via des 

paliers non represents, par un bati 9 constitue d'un assemblage 
de plaques 9A et dont la base 9B peut etre fixee, par des organes 
de fixation 10, a une structure vibrante de I'helicoptere, non 
representee. 

20 Selon I'invention, pour entramer le dephasage des rotors a 

masselottes excentrees et ainsi moduler I'amplitude de I'effort 
vibratoire resultant en fonction des vibrations a "traiter", le 
dispositif 1 comprend un equipement mobile 11 portant le systeme 
d'entramement 8 et pouvant coulisser le long de I'axe de symetrie 

25 A, le systeme d'entramement 8 etant commun a I'ensemble des 
rotors, et les deux rotors 4, 5 et 6, 7 de chaque ensemble tournant 
de facon contrarotative I'un par rapport a I'autre, de sorte que les 
deux rotors 4-6 symetriquement en vis-a-vis tournent dans le meme 
sens et les deux autres rotors 5-7 dans le sens contraire. 
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En particulier, le systeme d'entramement commun 8 se 
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compose d'un moteur unique 12 dispose entre les deux ensembles 
et dont I'axe de rotation de son arbre de sortie 12A est paralleie 
aux rotors 4, 5, 6, 7 et perpendiculaire a I'axe de symetrie A. le 
moteur unique 12 entraine un lien sans fin 14 formant une boucle 
5 fermee et passant autour des rotors pour leur mise en mouvement. 
Dans ce mode de realisation, le lien sans fin 14 est constitue par 
une courroie qui s'enroule autour de poulies 15 montees 
coaxialement sur les rotors. Les poulies ont un diametre identique 
de sorte que, par rapport a I'axe de symetrie du dispositif, la 
10 longueur du brin 14A de la courroie 14 passant dans ('ensemble 2 
est egale a la longueur du brin 14B passant dans I'ensernble 3. 

Bien evidemment, les poulies 15 sont contenues dans un 
meme plan vertical. Pour eviter I'apparition d'un roulement avec 
glissement, la courroie 14 est crantee et coopere alors avec des 
15 dentures correspondantes 15A menagees a la peripherie des 
poulies 15. En varianie, on pourrait utiliser un entramernent par 
chaTne et pignons. 

Comme le montre la figure 1, la courroie crantee 14 s'enroule 
egalement autour de deux galets intermediaires 16 tels que des 

20 poulies libres, identiques aux precedentes, respectivement 
disposes de part et d'autre de I'axe de symetrie A. Ces deux 
poulies intermediaires 16 sont ainsi situees entre le moteur unique 
12 et les ensembles respectifs 2, 3 et sont supportees par le bati 
9. Et chacune d'elles, en liaison avec son ensemble ou module 

25 concerne, permet aux deux rotors 4,5-6,7 d'un ensemble, via les 
poulies associees, de tourner en sens inverses Tun par rapport a 
I'autre. De plus, Pequipement mobile commandable 11 comporte 
deux galets, ou poulies, de mise sous tension identiques 17 
agences symetriquement I'un de ('autre par rapport a I'axe de 

30 symetrie A, pour permettre le reglage de la tension de la courroie 
14. 
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En ce qui concerne Tequipement mobile commandable 11, il 
est compose, dans le mode de realisation illustre, d'un chariot 18 
agence entre les deux ensembles 2, 3 et pouvant coulisser, dans le 
plan vertical du dispositif, le long de I'axe de symetrie A. Ce 
5 chariot 18 est structurellement lie de fagon coulissante au bati par 
une liaison de type glissiere ou analogue non representee, et porte 
les galets de mise sous tension 17 ainsi que le moteur unique 12 
qui entratne la courroie 14. De preference, le deplacement du 
chariot selon I'axe de symetrie A est commande par I'intermediaire 

10 d'un servomoteur 19 prevu entre le bati 9 et le chariot 18 et faisant 
partie d'un dispositif de controle de la frequence et de I'amplitude 
de I'effort vibratoire global engendre par le dispositif antivibratoire 
1. Ce dispositif de contrdle est constitue du servomoteur 19 
asservissant la position du chariot 18 en fonction d'un premier 

15 signal electrique par exemple pour commander I'amplitude de 
I'effort vibratoire engendre par le dispositif 1, d'une pluralite de 
capteurs non representes mesurant la position angulaire des rotors 
de chaque ensemble 2, 3 pour calculer le dephasage a produire 
entre les ensembles selon les vibrations a absorber, et d'une loi de 

20 regulation et d'asservissement de la vitesse de rotation du moteur 
unique 12 en fonction d'un second signal pour commander la 
frequence. 

Dans I'exemple illustre, le dephasage entre les rotors 4,6-5,7 
a masselottes excentrees 4A, 6A-5A, 7A des deux ensembles, 
25 symetriquement en vis-a-vis par rapport a Taxe de symetrie A est 

donne par la relation <p=2 — , ou <p est le dephasage, d correspond 

r 

au deplacement lineaire (course) du chariot le long de Taxe de 
symetrie et r correspond au rayon d'enroulement identique du lien 
sans fin autour du centre des rotors identiques. 

30 Le fonctionnement du dispositif antivibratoire 1 et, en 
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particulier, du systeme d'entraTnement 8 et de I'equipement mobile 
11 sera maintenant decrit en regard des figures 2 a 6. 

Tout d'abord, on precise que, sur ces figures, seul un galet 
ou poulie de mise sous tension 17 de la courroie 14 est represents, 

5 lequel est alors dispose suivant I'axe de symetrie A et lie a 
I'equipement mobile 11. Le chariot 18 de ce dernier est symbolise 
par un rectangle. Et on suppose que le moteur unique 12 du 
systeme d'entraTnement 8 tourne dans le sens S indique sur la 
figure 2, de sorte que la courroie 14 s'enroule autour des poulies 

10 libres 16 dans le sens senestrorsum. Le dephasage q> entre les 
rotors en vis-a-vis des ensembles est nul, les quatre masselottes 
excentrees 4A, 5A, 6A, 7A des rotors etant dans la meme position 
angulaire, et dans cet exemple, le chariot 18 occupe alors Tune de 
ses deux positions limites de fin de course, a droite sur la figure 2. 

15 Lorsque le moteur unique 12 tourne (a regime constant en 

fonctionnement nominal), les deux brins de la courroie 14 
respectivement superieur 14A (au-dessus de I'axe de symetrie A) 
et inferieur 14B (au-dessous de I'axe de symetrie A) sont animes 
de vitesses de meme module V mais de sens opposes. 

20 Les rotors 4-5, 6-7 de chaque ensemble 2, 3 sont animes 

d'une Vitesse identique et tournent dans leur ensemble en sens 
oppose Tun de Tautre, mais dans des sens identiques pour les 
paires de rotors des ensembles, disposes symetriquement par 
rapport a I'axe A, c'est-a-dire les paires de rotors 4-6 et 5-7. 

25 Pour obtenir par exemple un dephasage <p de 45° fourni par 

les capteurs entre les deux paires en vis-a-vis de rotors, le chariot 
18 de I'equipement mobile 1 1 se deplace a une Vitesse v vers la 
gauche sous Taction du servomoteur 19, comme le montre la figure 
3, selon Taxe de symetrie A et imprime son mouvement de 

30 translation aux deux brins 14A, 14B de la courroie 14. Sa tension 
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reste constante, done identique, car ia longueur de son parcours 
est inchangee (le deplacement du moteur unique compense celui 
du chariot). Les vitesses des brins respectives deviennent, pour le 
brin superieur 14A, egale a V-v puisqu'il est tire par le 
5 coulissement du chariot 18 et, pour le brin inferieur 14B, egale a 
V+v puisqu'il est pousse par ledit chariot. 

Ainsi, comme les deux< rotors 4-5 de I'ensemble 2 sont 
animes d'une Vitesse differente de celle des rotors 6-7 de 
I'ensemble 3, il s'ensuit un dephasage progressif des masselottes 
10 excentrees 4A, 5A, 6A, 7A et, done, un effort resultant vibratoire 
d'intensite et de direction du dispositif 1 determinees 
correspondant aux vibrations a vaincre de la structure. 

En particulier, dans le present exemple, lorsque les deux 
rotors 4-5 de I'ensemble superieur 2 sont dans la meme position de 

15 reference que sur la figure 2 (leurs masselottes excentrees 4A et 
5A etant toujours symetriques I'une de I'autre par rapport a I'axe B 
vertical sur les figures), les deux rotors 6-7 de I'ensemble inferieur 
3 ont tourne de 45° supplementaires, du fait de la difference de 
Vitesse V+v et V-v (leurs masselottes excentrees 4B et5B etant 

20 toujours symetriques I'une de I'autre par rapport a I'axe B vertical). 

Le dephasage <p de 45° obtenu entre la paire 4,6 et la paire 
. 5,7 des rotors symetriques par rapport a I'axe A, et done des 
masselottes excentrees, fournit I'amplitude et la direction de I'effort 
vibratoire resultant du dispositif 1, tandis que sa frequence est 
25 fonction de la Vitesse de rotation du moteur unique 12. 

Les figures 4 a 6 montrent des exemples de dephasages 
remarquables du dispositif antivibratoire 1 respectivement egaux a 
90°, 135° et 180° a la suite du deplacement vers la gauche, selon 
I'axe A, du chariot, le dernier dephasage de 180° correspondant a 
30 I'autre position limite de fin de course du chariot, a gauche sur la 
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figure 6. On ne decrira pas davantage le fonctionnement des rotors 
a masselottes excentrees des ensembles 2, 3 pour atteindre ces 
differents dephasages, fonctionnement qui decoule de maniere 
evidente des figures. Bien evidemment, toute autre valeur de 
5 dephasage entre 0° et 180° peut etre obtenue, seules des valeurs 
de dephasage remarquables ayant ete illustrees. 

On comprend done que, grace au dispositif 1 de I'invention, 
tout effort vibratoire resultant (amplitude et orientation) peut etre 
delivre entre les deux valeurs extremes du dephasage (0 a 180°) 
10 correspondant aux deux courses limites du chariot, e'est-a-dire 
compris entre un effort vibratoire nul quand ^influence des 
masselottes excentrees s'annule et un effort maximal quand 
('influence des quatre masselottes excentrees s'ajoute. 

En variante, le dispositif de controle peut estimer le 
15 dephasage des ensembles ou modules a partir de la position 
effective du chariot (et non a partir des capteurs associes aux 
rotors) puisqu'a une position du chariot selon I'axe A correspond 
un dephasage^. Un etalonnage prealable liant la course du chariot 
au dephasage des ensembles est alors necessaire. 

20 De meme, bien que les asservissements decrits soient du 

type electrique, on pourrait envisager, en fonction de contraintes 
particulieres d'application, des asservissements de type 
mecanique, fluidique, optique ou autre. 

Par ailleurs, si le dispositif antivibratoire est utilise seul avec 
25 un niveau d'effort vibratoire predetermine, on peut alors simplifier 
le dispositif de commande du chariot en remplagant le servomoteur 
par une liaison de type vis-ecrou pour le reglage du chariot selon 
Taxe, et par un contre-ecrou pour le blocage. 



L'orientation de Teffort vibratoire elementaire de chaque 
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ensemble peut etre reglee en decalant la position des centres de 
gravite des deux rotors a masselottes excentrees. Si les efforts 
elementaires des deux ensembles ont la meme orientation, alors 
Teffort vibratoire resultant global du dispositif avec cette 
5 orientation est une amplitude qui dependra du dephasage entre les 
ensembles. Un tel decalage des balourds engendres par les 
masselottes peut etre obtenu manuellement par un reglage 
predetermine de la position des masselottes ou automatiquement 
par un asservissement specifique. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif antivibratoire du type comportant au moins deux 
ensembles (2, 3) de deux rotors identiques chacun (4, 5-6, 7), a 
masselottes excentrees respectives (4A, 5A - 6A, 7A), lesdits 
5 ensembles etant disposes symetriquement par rapport a un axe de 
symetrie et les axes de rotation desdits rotors etant paralleles 
entre eux et orthogonaux audit axe de symetrie, un systeme 
d'entraTnement (8) en rotation desdits rotors, 

caracterise : 

10 - en cequ'il comprend un equipement mobile commandable (11) 
portant ledit systeme d'entraTnement (8) et pouvant coulisser le 
long dudit axe de symetrie pour entramer le dephasage des rotors 
a masselottes excentrees des ensembles ; et 

- en ce que ledit systeme d'entraTnement (8) comporte un moteur 
15 unique (12) pour la rotation desdits rotors, a axe agence 
perpendiculairement audit axe de symetrie, qui entraine un lien 
sans fin passant autour desdits rotors (4, 5-6, 7), de sorte que les 
longueurs des brins du lien passant dans lesdits ensembles sont 
egales. 

20 2. Dispositif selon la revendication 1, 

caracterise en ce que le dephasage <p entre les rotors a 
masselottes excentrees symetriquement en vis-a-vis (4,6 - 5,7) par 

rapport a Taxe de symetrie, est egal a la relation 2 — , ou d 

r 

correspond au deplacement lineaire dudit equipement mobile (11) 
25 le long dudit axe de symetrie et r correspond au rayon 
d f enroulement identique du lien sans fin autour du centre desdits 
rotors. 
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3. Dispositif selon Tune des revendications 1 a 2, 

caracterise en ce que la course du deplacement lineaire dudit 
equipement mobile (11) est delimitee par deux positions extremes, 
une premiere position pour laquelle le dephasage entre les rotors a 
5 masselottes excentrees est nul, et une seconde position pour 
laquelle le dephasage est egal a 180°. 

4. Dispositif selon Tune des revendications 1 a 3, 

caracterise en ce qu'il comporte au moins un servomoteur (19) 
pour asservir la position dudit equipement mobile (11), une 
10 pluralite de capteurs mesurant la position desdits rotors pour le 
calcul du dephasage entre lesdits ensembles et une loi de 
regulation et d'asservissement de la rotation dudit moteur unique. 

5. Dispositif selon Tune des revendications 1 a 4, 

caracterise en ce que ledit equipement mobile commandable (11) 
is est un chariot (18) coulissant selon ledit axe de symetrie et 
supportant ledit moteur unique (12). 

6. Dispositif selon Tune des revendications precedentes 1 a 

5, 

caracterise en ce que ledit lien sans fin (14) est une courroie et 
20 s'enroule autour de poulies (15), montees coaxialement sur lesdits 
rotors et sur ledit moteur unique, contenues dans un meme plan. 

7. Dispositif selon la revendication precedente, 

caracterise en ce que ladite courroie (14) est crantee et coopere 
avec des dentures correspondantes (15A) menagees sur lesdites 
25 poulies (15). 



8. Dispositif selon Tune des revendications precedentes 1 a 
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7, 

caracterise en ce que ledit equipement mobile commandable (11) 
comporte egalement au moins un galet de mise sous tension (17) 
dudit lien sans fin (14). 

5 9. Dispositif salon Tune quelconque des revendications 1 a 8, 

-> 

caracterise en ce que les deux ensembles (2, 3) sont portes par un 
bati (9) pouvant etre fixe a une structure vibrante, ledit equipement 
mobile commandable(1 1 ) etant monte de fagon coulissante sur ledit 
bati (9) selon I'axe de symetrie des deux ensembles (2,3). 

10 10. Dispositif selon Tune des revendications precedentes 1 a 

9, 

caracterise en ce qu'il comprend, pour chaque ensemble (2, 3) de 
rotors, un galet rotatif intermediaire (16) cooperant avec ledit lien 
(14) pour assurer TentraTnement contrarotatif des deux rotors, les 
15 deux galets rotatifs (16) etant agences sur ledit bati (9) et disposes 
respectivement de part et d'autre dudit axe de symetrie. 
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